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1 . Le present rapport est le rapport d'examen preiimlnaire international, etabli par ('administration chargee de I'examen 
preiiminaire international en vertu de I'article 35 et transmis au d6posant conformement a I'article 36. 

2. Ce RAPPORT comprend 5 feuilles, y compris la pr6sente feuille de couverture. 

3. Ce rapport est accompagn6 d'ANNEXES, qui comprennent : 

a. IS un total de (envoyges au dSposant et au Bureau international) 3 feuilles, definies comme suit : 

13 les feuilles de la description, des revendications ou des dessins qui ont 6t6 modifies et qui servent de base 
au present rapport ou des feuilles contenant des rectifications autorisees par la prSsente administration (voir 
la regie 70.16 et {'instruction administrative 607). 

□ des feuilles qui remplacent des feuilles pr£c£dentes, mais dont la presente administration considere qu'elles 
contiennent une modification qui va au-dela de I'expose de invention qui figure dans la demande 
Internationale telle qu'elle a 6te deposes, comme il est indique au point 4 du cadre n° I et dans le cadre 
supplemental. 

b. □ (envoy4es au Bureau international seulement) un total de (preclser le type et le nombre de support(s) 

eiectronique(s)) , qui contiennent un listage de la ou des sequences ou un ou des tableaux y relatifs, deposes 
sous forme dSchiffrable par ordinateur seulement, comme il est indique dans le cadre supplemental relatif au 
listage de la ou des sequences (voir instruction administrative 802). 
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Demande internationale n° 
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Case No. I Base du rapport 

1. En ce qui concerne la langue, le present rapport est 6tabli sur la base de la demande internationale dans la 
langue dans laquelle el!e a et6 d6pos6e, sauf indication contraire donn6e sous ce point. 

□ Le present rapport est etabli sur la base de traductions r6alis6es k partir de la langue d'origine dans la 
langue suivante ,qui est la langue d'une traduction remise aux fins de : 

□ la recherche internationale (selon les regies 12.3 et 23.1 .b)) 

□ la publication de la demande internationale (selon la rfcgle 12.4) 

□ I'examen pr6liminaire international (selon la regie 55.2 ou 55.3) 

2. En ce qui concerne les elements 1 " de la demande internationale, le pr6sent rapport est 6tabli sur la base des 
6l§ments suivants (les feuilles de remplacement qui ont §t§ remises a /'office rScepteur en re*ponse 3 une 
invitation faite conformdment £ Particle 14 sont consid6rees dans le present rapport comme "initialement 
deposSes" et ne sont pas jointes en annexe au rapport.) : 



Description, Pages 

1 -9 teiles qu'initialement d£pos£es 
Revendications, No. 

2-6, 8-1 2 telles qu'initialement d<Spos<§es 

1 > 7, 13 regue(s) le 24.1 1 .2004 avec lettre du 22.1 1 .2004 

Dessins, Feuilles 

1fl telles qu'initialement d6pos6es 

□ En ce qui concerne un listage de la ou des sequences ou un ou des tableaux y relatifs, voir le cadre 
supplemental relatif au listage de la ou des sequences. 

3. □ Les modifications ont entrain^ I'annulation : 

□ de la description, pages 

□ des revendications, nos 

□ des dessins, feuillesyfig. 

□ du listage de la ou des sequences (pr&ciser) : 

□ d'un ou de tous les tableaux relatifs au listage de la ou des sequences (pr6ciser) : 

4. B Le present rapport a et6 §tabli abstraction faite (de certaines) des modifications, qui ont 6X6 consid6r6es 
comme allant au-del& de l'expos§ de ^invention tel qu'il a 6te d6pos6, comme ii est indiqu§ dans le cadre 
supplemental (regie 70.2.c)). 

□ de la description, pages 

El des revendications, nos 1 ,7 

□ des dessins, feuillesyfig. 

□ du listage de la ou des sequences (prSciser) : 

□ d'un ou de tous les tableaux relatifs au listage de la ou des sequences (pr6ciser) : 

* Si le cas visS au point 4 s 'applique, certaines ou toutes ces feuilles peuvent 
etre revStues de la mention "remplacS" . 
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Cadre n° V Declaration motivee selon l?article 35.2) quant a la nouveaute, l?activite inventive et la 
possibility d?application industrielle; citations et explications a l?appui de cette declaration 



1. Declaration 
Nouveaute 

Activity inventive 



Oui: 
Non: 
Oui: 
Non: 

Possibility duplication industrielle Oui: 

Non: 



Revendications 1-13 

Revendications 

Revendications 1-13 

Revendications 

Revendications 1-13 
Revendications 



2. Citations et explications (r&gle 70.7) 
voir feuille separee 
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Concernant le point I. 

Dans le nouveau jeu de revendications, les caracteristiques: 

"ladite interface etant integree audit bras ou situee dans son voisinage 
immediat" 

ont ete omises des revendications 1 et 7. A cause de cette omission, les 
revendications definissent une "interface numerique (14)" qui pourrait etre integree 
soit au bras soit meme au controleur (C). Comme dans la version initiate de la 
description et des revendications le cas ou ladite interface est integree au controleur 
n* etait pas decrit, les revendications 1 et 7 ne remplissent pas les conditions 
enoncees a I' Article 34.2b PCT. 

L' opinion sur la nouveaute et I' action inventive qui suit, est faite comme si V omission 
mentionnee dessus n' avait pas eu lieu. 

Concernant le point V. 

1 II est fait reference aux documents suivants dans la presente notification: 

D1 : US 4 794 51 3 A (MUELLER PETER) 27 decembre 1 988 (1 988-1 2-27) 

D2 : US 6 091 219 A (INAGAKI TAKAMITSU ET AL) 1 8 juillet 2000 (2000-07-18) 

D3: EP-A-0 881 551 (KUKA ROBOTER GMBH) 2 decembre 1998 (1998-12-02) 

2. Le document D2, qui est considere comme I'etat de la technique le plus proche, 
decrit (les references entre parentheses s'appliquant a ce document): 

- Un robot multi-axes comportant un bras et des moteurs electriques (colonne 
3, lignes 29-42, Fig. 1), ainsi qu'un systeme de commande comprenant : 

- un controleur, comme defini a la revendication 1 de I' application ("robot 
control driver 22", Fig. 3, colonne 3, ligne 43-colonne 4, ligne 3) 

- des moyens de liaison entre ledit bras, ledit module de puissance et ladite 
unite, permettant au moins I' alimentation desdits moteurs a partir dudit module 
(Fig. 3, "45", lignes entre les modules 32-40,46 et 22), 

ou : 

- lesdits moyens de liaison comprennent un seul bus structurel ("serial 
communication path 45", Fig. 3), qui relie une unite de contrdle ("Rotary 
Encoder l/F 46", colonne 3, ligne 58) associee a ladite unite de calcul et de 
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traitement ("CPU 32"), 

- au moins une interface numerique ("communication circuit 49", colonne 5, 
lignes 22-30) avec au moins un capteur de position 

Uobjet de la revendication 1 differe de D2 en ce que la revendication 1 defini un "bus 
fonctionnel unique", contrairement a D2, lequel ne le d§crit pas. 

Le probl&me que se propose de resoudre la presente demande peut done etre 
considere comme etant: 

- trouver une alternative plus simple et effective, par rapport k D2, pour 
ameliorer la transfer! des signaux de controle et de contre-reaction ainsi que 
simplifier la fabrication du systdme. 

D1 , D2 et D3 proposent I 1 emploi d' un bus pour les capteurs et/ou d' un autre bus 
pour les modules des puissance. Aucun de ces documents ne decrit un "bus 
fonctionnel unique", defini comme dans la revendication 1 de la demande, qui resoud 
le probteme pose d' une maniere aussi simple et efficace. 

En plus, aucun des ces documents ne decrit la possibility d 1 echange direct des 
donnees entre les capteurs et les modules de puissance, sans I 1 intervention d 1 une 
unite de calcul et de traitement, au travers d' un bus unique. Cette possibility est 
d§finie & la revendication 1 et dans la description de la demande (page 2, lignes 13- 
19). 

L' objet de revendication 1 est done nouveau et inventif, et remplit aussi les 
conditions enoncees a I 1 article 33(1) PCT. 

3. La demande ne remplit pas les conditions enoncees a I' article 6 PCT, les 
revendications 1 et 7 n'etant pas claires. 

Le terme "dans son voisinage imm6diat", utilise dans les revendications initiales 1 et 
7, n'a pas de signification bien etablie dans le contexte de la demande et laisse un 
doute quant a la signification de la caracteristique technique a laquelle il se refere. 
L'objet desdites revendications n'est done pas clairement defini (article 6 PCT). Cette 
objection pourrait etre surmontee, si le terme "dans son voisinage immediat" etait 
remplace par "deposee au pied du bras", comme defini a la revendication 13. 
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RE VEND I CAT I ONS 
1. Robot multi-axes comportant un bras (A) apte S 
deplacer un outil (0) dans 1'espace et actionne par des 
moteurs electriques (10), ainsi qu'un systeme de commande 
comprenant : 

- un contrSleur (C) qui inclut au mo ins un module 
de puissance (22) permettant 1 ' alimentation en courant 
desdits moteurs (10) et au moins une unite (26) de calcul 
et de traitement permettant, notamment, le calcul de 
trajectoire du bras (A) et la generation de signaux de 
contr61e desdits modules, 

- des moyens de liaison (52, B) entre ledit bras, 
ledit module de puissance et ladite unite permettant au 
moins 1' alimentation desdits moteurs & partir dudit module, 

caract6ris£ : 

- en ce que lesdits moyens de liaison (52, B) 
comprennent un ensemble d'un seul ou de plusieurs bus 
structurels (B r , B 2 ) qui relie une unite de controle (30) 
associge a ladite unite de calcul et de traitement (2 6) , 
d'une part, audit module (22) et, d' autre part, a au moins 
une interface numerique (14) avec au moins un capteur de 
position (12) embarque sur ledit bras (A) , et 

- en ce que cet ensemble forme un bus fonctionnel 
unique permettant le contrdle dudit module par ladite unite 
de calcul et la transmission de signaux de contre- react ion 
dudit bras vers ladite unite et/ou ledit module de 
puissance, k la frequence du bus fonctionnel unique. 

2. Robot selon la revendication 1, caract^rise en ce 
que ledit bus fonctionnel unique (B) se decompose en au 
moins deux bus structurels (B lf B 2 ) qui relient, pour le 
premier, ladite unit6 de controle (30) audit module (22) 
et, pour le second (B 2 ) ou les suivants, ladite unite de 
contr6ie (3 0) a ladite interface (14) . 
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3- Robot selon la revendication 2, caracterise en ce 
que ledit premier bus structurel est un bus metallique (B x ) , 
notamment en cuivre . 

4. Robot selon l'une des revendications 2 ou 3 # 
5 caracterise en ce que ledit second bus structurel ou 1'un 

desdits autres bus est un bus (B 2 ) en fibres optiques. 

5. Robot selon l'une des revendications pr<§cedentes, 
caracterise en ce que ladite unite de contr61e (30) est 
reliee k ladite unite de calcul et de traitement (26) par 

10 un bus de type PCI (28) . 

6. Robot selon l'une des revendications 1 a 4, 
caracterise en ce que ladite unite de contrdle (30) est 
intSgree k ladite unit e de calcul et de traitement (26) . 

7. Robot selon l'une des revendications precedent es, 
15 caracterise en ce qu' il comprend une carte d' identification 

et de calibration (16) int^gree audit bus fonctionnel (B) . 

8- Robot selon l'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce que le ou chaque bus structurel (Bx, B 2 ) 
est apte & §tre etendu par des moyens de connexion 
20 compl£mentaires (B' x , B' 2 ) pour interagir avec au moins un 
organe externe ( 12 ' , 12 " , 14 ' , 14 " , 22 ' ) traitant de 
1 ' information . 

9. Robot selon l'une des revendications prec^dentes, 
caracterise en ce que lesdits moyens de liaison comprennent 

25 egalement un conducteur de puissance (52) reliant ledit ou 
lesdits modules (22) audit bras (A) , ind^pendamment dudit 
bus fonctionnel (B) . 

10. Robot selon l'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce que ledit premier bus structurel (B x ) est 

3 0 raccorde directement ou indirectement a des modules de 
puissance (22) dedies chacun a un moteur dudit robot (R) • 

11. Robot selon l'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce que ladite interface numerique est une 
carte d' interface (14) apte a calculer la vitesse et/ou 
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1' acceleration du mouveraent mesure par le ou chaque capteur 
associe (12) a serialiser son signal de sortie et, 
event uellement, a numeriser les signaux de sortie dudit ou 
desdits capteurs lorsqu'ils sont analogiques. 



caracterise en ce que ladite interface est integree au 
capteur associ£ et est apte a calculer la vitesse et 
1' acceleration du mouvement mesure par ledit capteur , a 
serialiser son signal de sortie et, gventuellement , a 
10 numeriser le signal de sortie dudit capteur lorsqu'il est 
analogique - 

13. Robot selon l'une quelconque des revendications 
pr^cedentes, caracterise en ce que ladite interface est 
integree audit bras ou d^posee au pied du bras. 



5 



12* Robot selon l'une des revendications 1 a 10, 



15 
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CLAIMS 

1. A multi-axis robot comprising an arm (A) for 
moving a tool (0) in space and actuated by 

5 electric motors (10) , and a control system 

comprising : 

- a controller (C) which includes at least one 
power module (22) for supplying said motors (10) 
and at least one calculation and processing unit 

10 (26) used in particular to compute the path of 

the arm (A) and generate control signals for 
said modules, 

- link means (52, B) between said arm, said power 
module and said unit used at least to supply 

15 said motors from said module, characterized: 

- in that said link means (52, B) comprise a set 
of one or more structural buses (Bi, B 2 ) linking 
a control unit (30) associated with said 
calculation and processing unit (26) , on the one 

20 hand, to said module (22) and, on the other 

hand, to at least one digital interface (14) 
with at least one position sensor (12) on said 
arm (A) , and 

- in that this assembly forms a single functional 
25 bus enabling said module to be controlled by 

said calculation unit and feedback signals to be 
transmitted from said arm to said unit and/or 
said power module,- at the frequency of the 
single functional bus. 

30 

2. The robot as claimed in claim 1, characterized in 
that said single functional bus (B) is divided 
into at least two structural buses (Bi, B2) 
linking, for the first, said control unit (30) to 

35 said • module (22) and, for the second (B 2 ) or 

subsequent buses, said control unit (30) to said 
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interface (14) . 1 

3. The robot as claimed in claim 2, characterized in 
that said first structural bus is a metallic bus 

5 (Bi) , particularly made of copper. 

4. The robot as claimed in one of claims 2 or 3, 
characterized in that said second structural bus 
or one of said other buses is an optical fiber bus 

10 (B 2 ) . 

5. The robot as claimed in one of the preceding 
claims, characterized in that said control unit 
(30) is linked to said calculation and processing 

15 unit (26) by a PCI type bus (28) . 

6. The robot as claimed in one of claims 1 to 4, 
characterized in that said control unit (30) is 
incorporated in said calculation and processing 

20 unit (26) . 

7. The robot as claimed in one of the preceding 
claims, characterized in that it comprises an 
identification and calibration card (16) 

25 incorporated in said functional bus (B) . 

8. The robot as claimed in one of the preceding 
claims, characterized in that the or each 
structural bus (Bi, B 2 ) is designed to be extended 

30 by additional connection means (B f i, B' 2 ) to 

interact with at least one external unit (12 ? , 
12", 14 f , 14", 22') processing information. 

9. The robot as claimed in one of the preceding 
35 claims, characterized in that said link means also 

comprise a power conductor (52) linking said 
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module or modules (22) to said arm (A), 
independently of said functional bus (B) . 



10. The robot as claimed in one of the preceding 
5 claims, characterized in that said first 

structural bus (Bi) is connected directly or 
indirectly to power modules (22), each dedicated 
to a motor of said robot (R) . 

10 11. The robot as claimed in one of the preceding 
claims, characterized in that said digital 
interface is an interface card (14) for computing 
the speed and/or the acceleration of the movement 
measured by the or each associated sensor ( 12 ) , 

15 serializing its output signal and, where 

appropriate, digitizing the output signals of said 
sensor .or sensors when they are analog. 

12. The robot as claimed in one of claims 1 to 10, 
20 characterized in that said interface is 

incorporated in the associated sensor and is for 
computing the speed and the acceleration of the 
movement measured by said sensor, serializing its 
output signal and, where appropriate, digitizing 
25 the output signal of said sensor when it is 

analog . 



13 . The robot as claimed in any one of the preceding 
claims, characterized in that said interface is 
3 0 incorporated in said arm or placed at the foot of 

the arm . 
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